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Development of Reception Robot for Airport Guidance

̍ɽഎܠ

Honda は 2030 年Ϗジョン「すべての人に，h 生活のՄೳ

性が֦がるتび をɦఏڙする」を͛ܝ，そのऔり૊みの一つ

として A4*.0 に代表されるロϘットの開発（１）をܧ続して

ਪ進してきた．

ロϘットでの代替がٻめられている分野として，഑ૹ・

ਗ਼૟・Ҋ಺業務が͛ڍられる．ۙ 年，՝୊となっているαー

Ϗス業やྲྀ௨業などでの࿑ಇ力ෆ଍，とりわけҊ಺業務に

͓いては๚日外ࠃ人観ޫ٬のडけ入れが増えていることか

ら，ଟ༷なࠃや地Ҭからの人々にରԠするためのଟ言語ର

Ԡが重ཁな՝୊である．しかしながらࠃ಺にଟ言語で৘ใ

ఏڙできる人ࡐを֬อすることは༰қではない．ଟ言語で

の৘ใఏڙのڥ؀੔උは，スマートフΥンなどの個人৘ใ

端຤の普ٴによって進んでいるが，あるఔ度のメディアリ

ςラシーをཁٻされることから，ଟ言語ରԠՄೳなロϘッ

トがٻめられる．

，以下）ߓۭࡍࠃҊ಺ロϘットシスςム（̎）は，成田ߓۭ

成田ۭߓ）でҊ಺αーϏスを行うことでロϘットに໨的地

までҊ಺されたという新しい体験を͓٬༷にఏڙして新し
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Ҋ಺ロϘットシスςムは，ロϘットが成田ߓۭࡍࠃでҊ

಺αーϏスを実行するシスςムである．Ҋ಺ロϘットシス

ςムはड෇ロϘットと༠ಋロϘットの̎छྨのロϘットが

協ௐしながらҊ಺αーϏスを実行する．ड෇ロϘットは，

͓٬༷の૭ޱとなるロϘットであり，͓ ٬༷が໨的地をԻ

੠とタッチパネルで入力すると，ಓॱをࣔし，ӡ༻シスς

ムを௨じて༠ಋロϘットに໨的地をૹ信する．このड෇ロ

Ϙットの開発にあたり，Ҋ಺ロϘットαーϏスのつきఴう

ཏ਑൫というコンセプトを分解した機ೳとして，ଟ༷な͓

٬༷΁のରԠ（ଟ言語ରԠ・ঢ߱機ೳ），ށ࿭わないର࿩（Ի

੠ೝ ・ࣝର࿩エンジン），ҧ࿨感の無いロϘットのԠ౴（動

き・Ի・ը໘）を実ݱした．ユーβධՁの݁Ռ，80� のௐࠪ

．ってみたいというճ౴をಘた࢖にあればߓՃ者からۭࢀ

"#453"$5

We proposed a novel guide robot system that uses 
robots to provide guidance at Narita International 
Airport. The system implements the guidance through 
collaboration between robots having two different 
service roles: a reception role and a guide role. The 
reception robot greets guests, shows the route to a 
destination identified by a guest through voice and 
touch-screen input, and, by means of the Guide Robot 
Management System, communicates the destination to 
the guide robot. As this reception robot was developed, 
the concept of “Compass to Accompany” in the guide 
robot system was implemented through the functions 
of universal design (multilingual support and height 
adjustment), impasse-free dialogue (voice recognition 
and dialogue engine), and natural responses from the 
robot (motion, sound, and display). In user evaluations, 
80% of survey participants indicated that they would 
like to try using the system if it becomes available at 
an airport.

https://doi.org/10.69239/hondatechnicalreview.2021_33_1_2
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いҊ಺αーϏスのՄೳ性をࣔすとともに，ロϘットがデϞ

ンストϨーションではなく人の໾にཱち人とڞ存している

࢟΁の転換を໨的とする．
Fig . 1 にࣔすように，Ҋ಺ロϘットシスςムはड෇ロ

Ϙットと༠ಋロϘットの̎छྨのロϘットが協ௐしながら

Ҋ಺αーϏスを実行する．Fig. 1(b) のड෇ロϘットは体を

༳らして͓٬༷の஫意をひき，͓ ٬༷がۙづいてくるとそ

ちらに体を向ける．͓ ٬༷がタッチパネルで言語を選୒す

るとड෇ロϘットはタッチパネルのある正໘を向く．
Fig. 1(a) の 1 でࣔすように͓٬༷が行先を࿩すと，ड෇

ロϘットはうなͣき動࡞をし，タッチパネルディスプϨイ

にީิリストが表ࣔされる．͓ ٬༷がީิリストの中から

行きたい場所をタッチすると໨的地までの地ਤや໨的地の

ৄ細৘ใが表ࣔされる．ロϘットと一ॹに行くを͓٬༷が

タッチすると，Fig. 1(a) の 2，3，4 でࣔすように Fig. 1(c)

の༠ಋロϘットはӡ༻シスςム（３）を௨じ，ड෇ロϘットか

ら໨的地と͓إ٬༷৘ใ（̐）をडけऔり，͓ ٬༷をಋきなが

らҊ಺する．ड෇ロϘットと༠ಋロϘットに໾ׂを分けて

いるが，それͧれはシームϨスにつながり，͓ ٬༷΁のҊ

಺αーϏスをఏڙする．

本稿では，ۭ Ҋ಺ロϘットシスςムに͓けるड෇ロߓ

Ϙットについてड़べる．

Fig. 1   Guide service overview

̎ɽड෇ϩϘοτͷίϯηϓτͱγεςϜߏ੒

Ҋ಺ロϘットαーϏスはつきఴうཏ਑൫というコンセプ

トをઃఆしている．つきఴうは৺地ྑいڑ཭感でؾにかけ

てくれ，̓ ৺できる存ࡏであることをࣔし，ཏ਑൫は໨的

地΁の方向とルートをࣔす正֬無ൺなπールであることを

ࣔす．

ड෇ロϘットの開発に͓いては，つきఴうཏ਑൫という

ઃఆコンセプトを以下の（１）から（３）のコンセプトにさ

らに分解した．これら三つのコンセプトを実ݱする機ೳと

してଟ言語ରԠ，ঢ߱機ೳ，Ի੠ೝࣝ，ର࿩エンジン，動

き・Ի・ը໘のޒつの機ೳがある．Fig. 2 にコンセプトと機

ೳのରԠؔ܎をࣔす．

（１）	ଟ༷な͓٬༷΁のରԠ（ଟ言語ରԠ・ঢ߱機ೳ）

࿭わないର࿩（Ի੠ೝށ	（̎） ・ࣝର࿩エンジン）

（３）	ҧ࿨感の無いロϘットのԠ౴（動き・Ի・ը໘）

ଟ༷な͓٬༷΁のରԠは，外ࠃ人だけでなくެڞの場所

でのར༻ということからंいす࢖༻者など΁のରԠもでき

るようにઃఆし，機ೳとしてଟ言語ରԠ，ं いす࢖༻者に

あわせた高さにௐ੔するঢ߱機ೳを実૷した．ށ࿭わない

ର࿩は，メディアリςラシーೳ力に寄らͣ৘ใを入手でき

るように，Ի੠ೝ ・ࣝର࿩エンジンを実૷した．ҧ࿨感の無

いロϘットのԠ౴は，ロϘットにԠରしてもらった体験を

͓٬༷にఏڙするために，͓ ٬༷のアクションにରするԠ

౴として動き・Ի・ը໘を実૷した．

これら機ೳを実ݱするためのड෇ロϘットのシスςム

成をߏ Fig. 3 にࣔす．本シスςムはカメラやマイク，LaTer	

RanHe	Finder	 	LRF
 による入力ܥ，入力されたը像やԻ

੠，఺群データをೝࣝするೝࣝܥ，動࡞生成ܥࡧݕ，ܥか

らߏ成される．

͓٬༷がۙづいてきたことを LRF によって感知したと

きやマイクからのԻ੠入力があったときにロϘットの動

Իが生成され，コンセプトであるҧ࿨感の無いロϘッ・࡞

トのԠ౴が実ݱされる．マイクからのԻ੠入力はଟ言語ର

Fig. 2   Table of correspondences among concepts, 
functions, and implementations

(a) Scenario

(b) Reception robot (c) Guide robot
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Fig. 4   Robot motion examples

(b) Bowing
     (receiving
      voice input)

(a) Turning around
     (tracking person)

(c) Tilting
     (searching)

Fig. 5   Robot drive mechanism
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応の行先検索にかけられ候補をディスプレイ表示する．車

いす使用のお客様対応時にはスタッフによって使いやすい

高さに設定される．

また，運用システム及び誘導ロボットと通信を介して連

携し，お客様の目的地を誘導ロボットに引継ぎ，スムーズ

な案内を実現している．

上記で述べた五つの機能は，Fig. 3 に示したシステム構

成に加え，ロボット機構，音声対話システム，認識制御，

タッチパネルユーザインタフェースの四つの技術を組み合

わせて実現される．これら四つの技術は，五つの機能との

関係とともに Fig. 2 の第３列目に示されていて，その技術

内容を，３から６章において説明する．また７章では，こ

れら五つの機能の改善点を把握するため，感性的評価を

行った結果を述べる．

Fig. 3   System diagram
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3.2. 昇降機能
多様なお客様への対応として，様々な身長や車いす使用

者のタッチパネル画面の見やすさや，マイクの集音性能を

向上させるために昇降機能を備えている．昇降機構につい

て Fig. 6 に示す．

３．受付ロボットの動作・昇降

3.1. ロボットの動作機構
お客様が受付ロボットに近づき，タッチパネルを操作し

目的地検索を開始すると受付ロボットはシーンにあわせた

動作を実行する．実際の動作概要を Fig. 4 に示す．

このような動作を実現するためのロボットの動作機構を
Fig. 5 に示す．ロボットがお辞儀やかしげといった動作を

実現するために，ロボット底部を中心として X，Y，Z 軸を

直交させ，各軸を中心として回転可能な構造としている．

また，リンクを用いた駆動機構とすることにより，ワイヤ

ハーネスの屈曲を最小限にでき，空港での長期間の運用を

可能とした．３軸の交点となる部分にユニバーサルジョイ

ントを採用し，上下にスライドする軸受けとリンクを介し

て接続することで，回転を許容しつつ前後，左右方向の動

きを伝達している．これら機構部分は株式会社アークとの

共同開発である．

このような動作機構によって，コンセプトである違和感

の無いロボットの応答を実現している． Fig. 6   Lifting mechanism
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ंいす࢖༻者からԤถ人の高身長までカόーできるよう

に，タッチパネル໘の高さが 927 から 1310	 mm までՄม

する༷࢓としている．ঢ߱ユニットには市ൢのঢ߱デスク

༻のユニットをྲྀ༻している．

このようなঢ߱機ߏによって，コンセプトであるଟ༷な

͓٬༷΁のରԠを実ݱしている．

̐ɽԻ੠ର࿩γεςϜʢϚΠΫɾର࿩Τϯδϯʣ

F ig . 7 にԻ੠ର࿩ࡧݕシスςムのシーέンスをࣔす．

͓٬༷が発࿩するとマイクがԻ੠信号にม換し，Voice	

ActivitZ	Detection	 	VAD
 によって人の有੠部分の信号

だけがऔり出される．ॲཧ後のԻ੠をର࿩エンジンであ

る HoVndiGZ にૹ信し，ೝ ・ࣝཧ解した໨的地݁ࡧݕՌが

ฦされタッチパネルը໘上に表ࣔされる．͓٬༷がݕ

式アプリެߓՌ一ཡから一つを選୒すると，成田ۭ݁ࡧ

（NariNAV*）から৘ใをಘて，そのৄ細৘ใ（地ਤؚΉ）を

表ࣔすることができる．

�����ϚΠΫ
Ի੠ೝࣝ༻マイクロフΥンは，ۭ 下でのڥでの૽Ի؀ߓ

正֬なԻ੠ೝࣝを行うඞཁがある．Ի੠ೝ ・ࣝର࿩エンジ

ンのઃܭཁ݅として，ۭ 下に͓いڥ಺を໛ٖした૽Ի؀ߓ

て，Ի੠ೝࣝ݁Ռの $haracter	Error	 Rate	 	$ER
 を 10�

以下，Ի੠ೝࣝ݁Ռの文意をྀߟしたೝࣝධՁであるタス

クࣦഊ཰を 15� 以下とઃఆした．ઃఆ஋はԻ੠ೝ ・ࣝԻ੠

ର࿩技術を開発するフΣアリーデόイセζ社のެࢪڞઃで

のԻ੠Ԡ౴αーϏスの知見にجづいている．

マイクロフΥンアϨイはフΣアリーデόイセζ社੡の

όー型 16	 ch マルチマイクロフΥンシスςムを࢖༻する．

マイクロフΥンアϨイを༻いれば，ࡶԻ下でもԻݯの方

向をਪఆしたり，ಛఆの方向から౸དྷするԻݯのみを分

཭ந出したりすることがՄೳになる．͓ ٬༷の想ఆཱち

ҐஔからのԻとपғの૽Իを分཭して，͓ ٬༷の発࿩Ի

੠だけをऔり出すようパラメータௐ੔を行い，$ER2 か

ら 4� ఔ度，タスクࣦഊ཰ 11� ఔ度をୡ成し，スムーζな

Ի੠ೝࣝを行うにे分であるとした．な͓マイクロフΥ

ン෇ۙでの͓٬༷の想ఆ入力Իѹは 65 から 75	 d# とし

ている．

�����ର࿩Τϯδϯ
ଟ ༷ な ͓ ٬ ༷ に ର Ԡ す る た め ，ର ࿩ エ ン ジ ン は

4oVndHoVnd 社にґཔしてԻ੠ର࿩ A* 開発プラット

フΥーム HoVndiGZ をվमして࢖༻している．このର࿩エ

ンジンは日本語，ӳ語，中ࠃ語，ؖ 語の̐言語に͓いてࠃ

日常会࿩にۙい言いճしٴび単語をೝࣝできるように想

ఆର࿩のϨベル分けを行い，ユーβとしてこれ͙らいはճ

౴してཉしいというϨベル分けを行い，ج४಺，ج४外と

も 70� ఔ度ೝࣝできる．Ի੠ೝ ・ࣝର࿩エンジンのઃܭཁ

݅として，̓ ষでのユーβධՁの݁Ռをडけてڐ༰Ϩスϙ

ンス࣌ؒをԻ੠入力から݁Ռ表ࣔまで３ඵ以಺とした．ै

དྷはԻ੠フΝイルから一୴ςΩストにม換してର࿩エン

ジンにかけるが，࢖༻しているର࿩エンジン HoVndiGZ は

Ի੠フΝイルから直઀Ϩスϙンスを生成するのでϨスϙ

ンス࣌ؒを୹ॖでき，Ի੠入力から３ඵ以಺で݁Ռを表ࣔ

できた．

̑ɽೝ੍ࣝޚʢιϑτ΢ΣΞʣ

͓٬༷をݺびࠐΉことを໨的とし，ロϘットが͓٬༷に

出，ର৅ユーݕするため，पғの人ݱを向ける機ೳを実إ

β選୒ٴびロϘット࢟੎੍ޚをシンプルにߏ成した．

पғの人をݕ出する方๏として LRF を༻いて଍や಑体

をݕ出する方๏がఏҊされている（̑）-（̓）．ड෇ロϘットが

ઃஔされるڥ؀では，ロϘットपғにෳ਺人が移動または

たたͣんでいることが想ఆされるため，಑体を LRF によ

りݕ出することとし，人の಑体をライン૸ࠪできる高さൣ

ғとした．ロϘットには高さをௐ੔するঢ߱機ೳがある

が，͓ ٬༷がタッチパネルૢ࡞ҐஔにཱつまでロϘット高

さはඪ४高さにして͓り，ඪ४高さでंいすから高身長の

人まで LRF ଌエリアFig. 7   Sequence diagram for dialogue search engineܭ出できることを֬ೝした．このݕ

Front-end Back-end

Houndify NariNAVIFirebaseMicUser

Speak
Voice VAD
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Recognition
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Search results

Display results
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びઃஔҐஔの概ཁをロϘットの಄上から見たਤとしてٴ
Fig. 8 にࣔす．

人ݕ出について Fig. 9 に概念ਤをࣔす．LRF でଌఆさ

れた఺群のうち，఺群をج४としたۙ๣の఺のࠩ分があ

るしきい஋以಺の集合をクラスタとした．人ؒの಑体に

ଐするものは大まかにପԁをとるとԾఆし，クラスタの

෯と向きでクラスタが人かどうかを൑断した．۩体的に

は，式（１）にࣔすクラスタ端఺ؒڑ཭ | | vw || が人のڳ෯に
ऩまる，

lmin < ||vw|| < lmax	 （１）

とする．ここで lmax，lmin は身体ڳ෯長の࠷大஋ٴび࠷খ஋
である．いͣれも人体ੇ๏のڳ෯をج४に実験的にௐ੔

した．

ड෇ロϘットに興味のある人は，ロϘットにରして身

体を向けているとߟえられる．人の向いている方向につ

いては，Fig. 9 での人と൑断された人クラスタ端఺ؒの中

఺から，クラスタ中৺΁Ήすんだベクトル v c と LRF 原

Fig. 8   LRF sensing area

Fig. 9   Definition of vectors for detecting people from 
point cloud data

5 m
120°
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Body
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O

vo
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Body edge point

Arm

Arm

఺ O ΁Ήすんだベクトル v o のコαインྨࣅ度が式（̎）
となる人クラスタをロϘットの方を向いている人として

ѻった．

cos (vo, vc) > 0	 （̎）

ロϘットの方を向いている人の中で，ロϘットからのڑ

཭ v o が࠷୹の人がର৅ユーβとして選୒される．ロϘッ
トの࢟੎੍ޚは，このର৅ユーβとロϘットのҐஔؔ܎か

ら，ロϘットの向くべき࢟੎֯にม換し，これを੍ޚ入力

とする࢟੎੍֯ܥޚとした．ର৅ユーβがタッチパネルを

すると࡞ૢ 3.1. અでઆ明した動࡞を行う．

̒ɽλονύωϧϢʔβΠϯλϑΣʔεઃܭ

�����ઃࢥܭ૝
すべての͓٬༷にରしてށ࿭わないର࿩を実ݱするた

め，ロϘットのલ方にタッチパネルをઃஔする．͓ ٬༷は

タッチパネルをૢ࡞することで，ड෇αーϏスをडける

言語を選び，໨的地のࡧݕ方๏としてロϘットとのԻ੠ର

࿩からߜりࠐΉか，タッチパネル上に表ࣔされる一ཡը໘

からߜりࠐΉかを選୒できる．このように༷々な͓٬༷の

ニーζにରԠできるシスςムであることがಛ௃の一つで

ある．

�����ϢʔβΠϯλϑΣʔεϑϩʔ
タッチパネルのը໘ߏ成やユーβインタフΣースフ

ローは̓ষで行ったユーβධՁௐࠪの݁Ռにجづいてߏ

成した．͓ ٬༷がタッチパネルに向かい，Fig. 10 の１に

ࣔすようにチϡートリアルը໘で֘౰する言語を選୒し，

個人৘ใอޢにؔする同意ը໘，ロϘットの஫意事߲のઆ

明ը໘をঝೝすると，Fig. 10 の̎のようにԻ੠チϟット

ը໘が表ࣔされる．ड෇αーϏスではロϘットとのର࿩を

ָしΉことも໨的の 1 つであるため，Ի੠ର࿩でのࡧݕ

を一ཡからのࡧݕよりも༏先した．その後，Fig. 10 の３

のように݁ࡧݕՌのリスト一ཡが表ࣔされる．リスト一ཡ

の上部にはࡧݕした文字が表ࣔされるため，Ի੠ೝࣝがؒ

ҧっている場合はそのը໘で͓٬༷がؾづけるようにし

た．リストから໨的地を選୒し，ը໘上の表ࣔをタップす

ることで，Fig. 10 の̐のように໨的地のৄ細な৘ใが記

されている݁Ռը໘にਪ移する．ࡧݕ開࢝からྃ׬ࡧݕま

でを࠷少３タップとし，ユーβϏリςィを向上させた．݁

Ռը໘では NariNAV* を࢖༻し，ࡏݱ地から໨的地まで

の地ਤが表ࣔされる．地ਤ上にランυマークを載せるこ

とで，͓ ٬༷にとってのわかりやすさを向上させた．࠷後

に，໨的地にロϘットと一ॹに向かうか，͓ ٬༷͝自身で

向かうかを選୒すると，ड෇αーϏスऴྃをࣔすը໘が表

ࣔされる．
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̓ɽϢʔβධՁௐࠪ

�����໨త
本ௐࠪは̎ষでड़べた機ೳのվળ఺を೺Ѳするため，以

下の఺にண໨し，感性的なධՁを行った．

1.	タッチパネルの࢖いやすさ

2.	ロϘットの印৅

3.	ड෇αーϏスにରする感৘やར༻意向

�����ௐࠪख๏
ௐࠪࢀՃ者は日本人̑名（உ性̎名，ঁ 性３名），外ࠃ人

̑名（உ性３名，ঁ 性̎名）であった．日本人は日本語が฼

語の日本ࠃ੶，外ࠃ人はӳ語が฼語のւ外ࠃ੶の者とし

た．年ྸやԻ੠ೝࣝ端຤・ロϘットとの会࿩経験のස度に

ؔして，できるだけଟ༷となるように選ఆした．

ௐࠪは 2020 年１月から̎月にかけて本田技術研究所の

࿨ޫϏルで行った．Ϗル಺の会ٞࣨに実ࡍのҊ಺αーϏス

ఏڥ؀ڙにۙいঢ়態を再ݱした．ௐࠪはユーβϏリςィς

ストٴびインタϏϡーを༻いて行った．ௐࠪࢀՃ者はड෇

αーϏスをར༻して，࿡つの՝୊にऔり૊んだ．՝୊の಺

༰の一例として，ラウンジに行きたいことを఻えた上で，

その場所に，ロϘットと一ॹに行くґཔをすることが͛ڍ

られる．ௐࠪ者はௐࠪ開࢝࣌にௐࠪࢀՃ者にௐࠪ಺༰のઆ

明を行い，インフΥームυコンセントの手続きを౿んだ．

タッチパネルの࢖いやすさのධՁでは，先行研究（̕）を

༺をࢴճのड෇αーϏスのධՁにదした࣭໰ࠓ，にしߟࢀ

いた．ௐࠪࢀՃ者はすべての՝୊ऴྃ後に，࣭ ໰ࢴにରし

て１（そう思わない）から （̑そう思う）の̑ஈ֊でධՁを

行った．ධՁ後のインタϏϡーに͓いて，ධՁのཧ༝を֬

ೝした．

ロϘットの印৅のධՁでは，HVman	RoCot	 *nteraction	

	 H R * 
 分 野 で ඪ ४ 化 さ れ て い る ධ Ձ ࢦ ඪ で あ る

(0D41EED（10）を༻いた．これは HR* 分野に͓けるओཁな

̑つの概念（ٖ人化，有生性，޷感度，知性の知֮，̓ શ性

の知֮）からߏ成された࣭໰ࢴである．例えばٖ人化の場

合，「ِ物のような - 自વな」というରの言葉が༻意され，

ِ物のように感じた場合は１఺，自વに感じた場合は̑఺

のように̑ஈ֊でධՁを行う．それらにՃえ，ಠ自の߲̐

໨として「自分に無ؔ৺なʵؾにかけてくれる」，「ෆ҆を

感じるʵ҆৺を感じる」，「ෆշなʵ৺地ྑい」，「ෆ正֬な

ʵ正֬な」を༻いた．これはࠓճのҊ಺αーϏスのコンセ

プトであるつきఴうཏ਑൫をධՁする߲໨として選出し

た．ௐࠪࢀՃ者はすべての՝୊ऴྃ後に࣭໰ࢴにରしてධ

Ձを行った．ධՁ後のインタϏϡーに͓いて，ධՁのཧ༝

を֬ೝした．

ड෇αーϏスにରする感৘やར༻意向のධՁでは，

AGGect	(rid（̔）というධՁࢦඪを༻いた．AGGect	(rid はそ

の࣌に࣋つ感৘を二つの直交する （࣠շ - ෆշと活性（֮

੧）- ෆ活性（຾ؾ））で表ݱする．ௐࠪࢀՃ者は「少しշでか

なり֮੧している」のように，̎ ࣠それͧれの度合を 10 ஈ

֊でධՁし，̎ ࣠でߏ成される平໘上のରԠする఺に印を

つけた．ௐࠪࢀՃ者は՝୊਱行લٴび一つの՝୊をऴえる

͝とに，感৘ঢ়態にؔしてධՁした．これはड෇αーϏス

Fig. 10   User interface flow

1

2

3

4
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Fig. 11   Evaluation results for touch screen usability

体験લ後や体験中に͓ける感৘の࣌ྻܥม化をݕ౼するた

めである．ධՁ後のインタϏϡーに͓いて，ड෇αーϏス

શ体の印৅や実ࡍにۭߓでこのαーϏスにૺ۰したことを

想ఆしたࡍのར༻意向を֬ೝした．

本ௐࠪは，事લに本田技術研究所の研究開発に͓ける生

命ྙཧ委員会のঝೝをडけて実ࢪしている．

�����ௐࠪ݁Ռͱ࡯ߟ
タッチパネルの࢖いやすさについて，શࢀՃ者のௐࠪ݁

Ռを Fig. 11 にࣔす．੨ઢが日本人のධ఺平ۉ஋，੺ઢが外

Ճ者がࢀධఆ஋は，日本人ۉ஋である．平ۉ人のධ఺平ࠃ

3.57 であり，外ࠃ人ࢀՃ者が 4.06 であった．

インタϏϡーもؚめたௐࠪ݁Ռから，ޒつのվળ఺があ

ることがਪ࡯された．それらは，Ի੠入力࣌の൓Ԡ（ೝࣝの

஗さ，ೝࣝ成ޭのわかりづらさ，ೝࣦࣝഊ࣌のରԠ），マイ

クϘタン（Ϙタン動࡞のわかりづらさ，࿩しかける場所の

わかりづらさ），一ཡ表 （߲ࣔ໨のまとまりのなさ，ڍ動の

ෆศさ），地ਤը໘（地ਤのখささ，֦ 大Ϙタンのわかりづ

らさ），ΩーϘーυ入力（文字入力のわかりづらさ）であっ

た．この݁Ռを౿まえ，̐ ষでड़べたԻ੠ର࿩シスςムに

ରして３ඵ以಺というڐ༰Ϩスϙンス࣌ؒをઃఆした．ま

た，̒ ষでड़べたタッチパネルのը໘ߏ成やユーβインタ

フΣースフローは，上記の݁Ռにجづいてߏ成した．

(0D41EED のࢦඪを༻いたશࢀՃ者のロϘットにର

Average_Japanese

Characters were easy to read

Characters and design on each page had a sense of unity

Tapping the buttons was easy on the displayed layout

It was easy to distinguish the interactive buttons
from the background images

It was easy to understand how to access necessary information

It was easy to start over when I made mistakes

It was easy to go back to the previous page whenever I wished

The amount of information displayed
on the screen was appropriate

Number of pages required to accomplish tasks
was appropriate

Number of times using the voice recognition or the interactive
buttons required to accomplish tasks was appropriate

1 1.5 2 2.5 3 3.5 4 54.5

When using the voice recognition or the interactive buttons,
it was easy to know whether I succeed or failed

After using the voice recognition or the interactive buttons,
I received the exact screen images I expected

The reaction speed of the voice recognition was appropriate

Transition speed from one screen to another was appropriate

Terms, explanations, and instructions were easy to understand

I didn’t feel uncomfortable with the written expressions

Images were easy to see

Average_Foreigner
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する印৅のௐࠪ݁Ռを Fig. 12 にࣔす．੨ઢが日本人のධ

఺平ۉ஋，੺ઢが外ࠃ人のධ఺平ۉ஋である．ٖ 人化にؔ

して，外ࠃ人は日本人とൺֱして平ۉ的にߠఆ的なධఆ܏

向であった．有生性にؔして，外ࠃ人は日本人とൺֱして

平ۉ的にߠఆ的なධఆ܏向であった．޷感度にؔして，日

本人・外ࠃ人いͣれも高くධఆする܏向であった．知性の

知֮にؔして，日本人・外ࠃ人いͣれも高くධఆする܏向

であった．	҆શ性の知֮にؔして，日本人・外ࠃ人いͣれ

も平ۉ的にྨࣅしたධఆ܏向であった．௥Ճしたಠ自の

߲̐໨は日本人・外ࠃ人いͣれもϙジςィブ方向のධఆ܏

向であったが，外ࠃ人の方が平ۉ的により高いධఆ܏向で

あった．

インタϏϡーௐࠪから以下のようなことがਪ࡯された．

ٖ人化，有生性のධఆは，ロϘットの༰࢟，動きやԻなど

によるフィーυόックがؔ࿈し，͓ ͓ΉねϙジςィブなӨ

響を༩えた．޷感度，知性の知֮，ಠ自߲໨の「ؾにかけて

くれる」「正֬な」のධఆは，タッチパネルのネΨςィブな

ධՁがロϘットの印৅にネΨςィブなӨ響を༩えた．	本དྷ

はผのシスςムであるタッチパネルのネΨςィブなධՁ

がロϘットの印৅΁もӨ響を༩えることが൑明したため，

タッチパネルの࢖いやすさについてのධՁからಋ出された

վળ఺をम正した．また，ࠓճのҊ಺αーϏスのコンセプ

トであるつきఴうཏ਑൫をධՁする߲໨として選出した

߲̐໨΁のධՁ݁Ռから，コンセプトにۙい印৅をௐࠪࢀ

Ճ者はロϘットから感じたとਪ࡯できる．

AGGect	 (rid のࢦඪを༻いてશࢀՃ者のड෇αーϏスに

ରする感৘を分ੳしたとこΖ，ड෇αーϏス中の感৘ม化

には，՝୊がどのఔ度スムーζに਱行できたかが大きく寄

༩していた．՝୊実ࢪલはड෇αーϏスにؔするح޷৺や

༷࢓後はタッチパネルのࢪ଴感を࣋っていたが，՝୊実ظ

により՝୊がスムーζに਱行できないため，՝୊実ࢪલよ

りもෆշ方向にม化した．ड෇αーϏスのར༻意向につい

て，タッチパネルのվળ఺が解ফされることをલఏに，ௐ

Ճ者ࢀࠪ 10 名中̔名が実ࡍにこのαーϏスにۭߓでૺ۰

した場合，ར༻してみたいと౴えた．そのཧ༝についてイ

ンタϏϡーを行ったとこΖ，日本人と外ࠃ人では異なる܏

向をࣔした．日本人からは同൐者やपғの人々の存ࡏをߟ

ྀした意見がڍがり，ड෇αーϏスのར༻意向にؔしてネ

Ψςィブな意見も͛ڍられた．その一方で，外ࠃ人はड෇

αーϏスのར༻意向にؔして͓͓Ήねϙジςィブな意見

をड़べた．このように，ར༻意向は個人ಛ性と大きくؔ܎

し，ಛにロϘットとの会࿩経験やଞ人からどう思われるか

などによって，ར༻意向がม化するՄೳ性があることがわ

かった．これらのௐࠪ݁Ռからಘられたվળ఺をઃܭに൓

өした．

̔ɽ·ͱΊ

成田ۭߓでҊ಺αーϏスを実行するҊ಺ロϘットシス

ςムを開発し，その中のड෇ロϘットの技術について঺հ

した．ड෇ロϘットの開発に͓いては，Ҋ಺ロϘットαー

Ϗスのつきఴうཏ਑൫というコンセプトを分解して，ଟ༷

な͓٬༷΁のରԠ，ށ࿭わないର࿩，ҧ࿨感の無いロϘッ

トのԠ౴とし，それͧれにରԠする機ೳすなわちଟ言語ର

Ԡ・ঢ߱機ೳ，Ի੠ೝ ・ࣝର࿩エンジン，動き・Ի・ը໘を実

૷した．ユーβධՁの݁Ռ，Ҋ಺ロϘットαーϏスのコン

セプトにۙい印৅をௐࠪࢀՃ者はロϘットから感じて͓

り，コンセプトにԊったロϘットを開発することができ

た．インタϏϡーௐࠪから，タッチパネルのネΨςィブな

ධՁがロϘットの印৅にネΨςィブなӨ響を༩えて͓り，

本དྷはผのシスςムであるタッチパネルのネΨςィブなධ

ՁがロϘット自身の印৅΁もӨ響を༩えることがわかっ

た．一方で，タッチパネルのվળ఺がम正されればという

৚݅つきではあるが，ௐࠪࢀՃ者のうち 80� が実ࡍにۭ

でこのαーϏスがあればར༻したいとճ౴したことからߓ

αーϏスとしての有༻性もあることがわかった．
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Fear – Secure
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Inaccurate – Accurate
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